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Dispositif de deplacement motorise, par example pour monter et descendre des escaliers. 



L'lnvention concerne d'une facon generate les dispositifs 
motorises, pour fouteuils d' handicap's ou analogues, per- 
mettant notamment la montee et la descente des escalliers, 
le franchissement de bordures de trottoirs, etc. Selon 
l'lnvention, un essieu porte a chacune de ses deux extremi- 
tes une platine (14) supportant trols roues (13); Les platines 
(14) peuvent etre entralnees en rotation par des premiers 
moyens moteurs, tandis que les roues (13) de chaque platine 
(14) peuvent etre entralnees de facon totalement indepen- 
dante par des seconds moyens moteurs, pour ainsi grande- 
ment faciliter la montee et la descente d'escaliers. Sont 
egalement decrits des moyens (18) asservis de stabilisation 
de I'inclinaison qui commandent les premiers et seconds 
moyens moteurs pour faciliter ie maintien du^Jispositif en- 
equtlibre de facon autonome. 

Application aux fauteuils d'handicapes motorises destines 
a monter et a descendre des escaliers avec une grande 
securrte. 
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La presence invention concerne d'une facon g'ne*rale les 
engins de transporc, et en particulier un dispositif de 
de*placement motorist agence* pour ficre installs sur tout type de 
v'hicuie ou de receptacle pour des personnes ou des objecs, en 

5 particulier sur un fauteuil pour invalides, handicap's, etc. 

L 1 invention concerne plus specif iquement un fauteuil 
roulant motorist pour handicap' apte a monter et descendre les 
escaliers, 3 franchir les bordures de crottoirs, etc., ce fauteuil 
pouvant etre utilise" par I'handicapS sans ^assistance d'un accora- 

10 pagnateur. 

Le brevet de Modfile lndustriel Italien de"pose* le 20 
novembre 1981 sous le num'ro d ( enregis trement 5071B/81 et la 
demande de Brevet francais N° 82 04314 dSpose*e le 15 mars 1982 
decrivent des dispositifs de d'piaceraent qui comprennent un 
15 essieu, monte" sur paliers, a* chaque extremite" duquel est pr'vu un 
ensemble de roulement comprenant un certain nombre de roues, le 
plus souvent au nombre de trois, leur centre respectif de~ f inissant 
un triangle e*quilate*ral. Les axes de pivotement des— trois roues, 
months fous, sont rendus solidaires grace 3 des armatures 
20 approprUes. Ainsi, en entratnant I'essieu en rotation, un tel 
dispositif de d€placement facilite dans une certaine mesure la 
monce*e et la descence des escaliers, le f ranchissement des bor- 
dures de trottoirs, etc. 

Cependant, la manoeuvre de ces dispositifs demeure 
25 delicate, ne*cessite la presence d'un accompagnateur et exige de sa 
'part une attention particuliere. En effet, ce dernier doit 
toujours veiller, cant A la mbnt'e qu'a la descente des escaliers, 
a tirer l'ensembie vers lui de maniere a ce que, sur chaque 
ensemble de roulemenc, celle parmi les trois roues qui vienc buter 
30 contre la marche imm'diatexnent sup'rieure (ou inf'rieure) pour 
aider son f ranchissement vienne s'appliquer contre la contre- 
marche. En effet, si cette condition n'est pas remplie, il existe 
un risque que, I'essieu conCinuant sa rotation, cette roue d'passe 
la position d'e*quilibre eC ne puisse prendre appui sur la marche 
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sup'rieure, pour ainsi retomber sur la rnarche de depart. La 
secousae entratn'e par une telle retomb'e peut dans certain cas 
d's'quilibrer 1 *u t i 1 isa ceur , avec un grand risque de chute* 

La presence invention vise 3 pallier ces inconvenient s 
5 de l ! art ant'rieur et d proposer un dispositif de d'placement qui 
facilite grandement le deplacement de charges lourdes dans des 
escaliers, etc. 

Un autre objet de la pre"sente invention est de proposer 
un dispositif de d'placement dont la se*curite* soit sensib lement 

10 accrue et qui, dans ie cas d'un fauteuil pour handicap's, soit 
utilisable sans accompagnateur . 

A cet effet la pr£sente invention pr£voit un dispositif 
de d'placement motorist, du type comprenant un chassis 'quip' pour 
recevoir une personne ou un objet 3 transporter, et un essieu 

15 raont' pivotant sur le chassis dans la region inferieure de celui- 
ci, I'essieu comportant, fix' a* chacune de ses extr'mit's, un 
moyen d'armature qui supporte en pivotement au moins trois roues, 
des premiers moyens moteurs r'versibles agenc's pour entratner 
I'essieu en rotation, et des seconds moyens moteurs r'versibles 

20 pour se*lectivement entralner les roues en rotation iridgpendamment 
de la rotation dudit essieu, carac te*rise" en ce que les premiers 
moyens moteurs entratnent les moyens d'armature par l'interme"- 
diaire d'arbres exterieurs creux solidaires desdits moyens 
d'armature, et en ce que les seconds moyens moteurs entratnent 

25 lesdites roues par 1 • intermediate d'arbres inte*rieurs qui sont 
coaxiaux et regus pivotants dans les arbres exterieurs. 

L'invention sera mieux comprise a" la lecture de la 
description detailiee suivante d'un mode de realisation par- 
ticulier de celle-ci,. donn'e a titre d'exemple et faite en 

30 reference aux dessins annex's, sur lesquels : 

la figure 1 est une vue schematique en perspective glo- 
bale d'un dispositif de deplacement mot or is' selon la presente 
invention ; 

la figure 2 est une vue de face en coupe partielle d 'une 
35 partie de dispositif de la figure 1, 
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la figure 3 est une vue de cOte de la partie du disposi- 
tif representee sur la figure 2, 

la figure 4 est une vue de cOt£ schgmatique destine*e 3 
illustrer le f onctionnement du dispositif de d£p lacement , 
5 la figure 5 est une vue schgmatique en perspective d*un 

moyen annexe pr£vu dans le dispositif des figures 1 d A, et 

les figures 6A d 6E repre*sentent trfis schematiquement 
des etapes successive^ de progression du dispositif selon 
I'invention dans un escalier. 
10 En reference aux dessins, et en particulier aux figures 

1 £ 3, un dispositif de deplacement motorise selon l'invention est 
monte, dans le present exeinple, sur le chassis 10 d'un fauteuil 
roulant pour handicapes, invalides, etc, 

Le dispositif comprend, au dessous du bflti 10 et respec- 
15 tivement dans les deux regions laterales de celui-ci, deux 
ensembles de roulement 3 trois roues, globalement indiques en 12, 
qui comprennent chacun trois roues 13 montees pivotantes sur des 
platines de support triangulaires associees 14, les axes de pivo- 
tement 16 desdites roues 13 traversant les platines triangulaires 
20 dans la region des sonunets de celles-ci. En reference particulifire 
3 la figure 2, sur laquelle n*est represente a des fins de simpli- 
fication qu'un seul ensemble de rouLement (l'autre ensemble de 
roulement etant bien entendu symetrique du premier par rapport d 
I'axe longitudinal central du fauteuil), on peut observer que cha- 
25 que platine est constitute de deux plaques paralleles verticales 
lAa, 14b en forme de triangle equilateral qui s'fitendent de part 
et d f autre des trois roues 12 associees et entre lesquelies 
s'etendent horizontalement les axes 16 desdites roues* On peut 
noter ici que les axes 16 assurent, outre le montage pivotant des 
30 roues 13 f la solidarisat ion des deux plaques 14a, 14b. 

Le dispositif comprend en outre des moyens d'entratne- 
ment en. rotation pour chaque platine. Comme le montre en par- 
ticulier la figure 2, les moyens d •entratnement en rotation de la 
platine 14 comprennent un premier arbre 18 qui est fixe par son 
35 extremite de droite sensiblement au centre de la plaque interieure 
14a de la platine, par tout moyen approprie tel que soudage, etc. 



0193473 

4 

A des fins explique*es plus loin, I'arbre 18 est creux. Cet arbre 
18 est re$u pivotant dans un palier approprie" 20 pre*vu a 
1 'extr^mite* in££rieure des deux montants de support 22 fixe*s par 
leurs extre*mit£s sup£rieures dans la region infgrieure du bati 10. 
5 Les moyens d f entratnement en rotation de la platine comprennent en 
outre une roue dente*e 24 solidaire de 1'arbre 18 qui engrene avec 
une vis sans fin tangentielle menante 26 solidaire du bati. Comme 
on le verra plus loin, la vis sans fin 26 peut gtre entratn£e par 
des moyens moteurs approprie*s a inoteur glectrique (non repre*- 

10 sente"s), pour ainsi faire tourner la platine 14 dans un sens ou 
dans l'autre. Bien entendu, un dispositif d 'entratnement similaire 
entratne" par la mfirae source motrice et en synchronisme avec le 
premier est pre*vu de l'autre cOte" pour la seconde platine (non 
representee). On peut noter ici que la transmission 2 roue dentge 

15 et vis sans fin dgcrite ci-dessus est du type 3 vis sans fin 
menante, c'est-a-dire que seule la vis sans fin est apte a" 
entratner la roue dent£e, cette derniere ne pouvant pas trans- 
mettre a* la vis sans fin une rotation telle que celle quelle 
pourrait prendre de fa$on autonome (par exemple, lors de la 

20 descente d'un escalier, a des fins e"videntes de se*curite"). 

Le dispositif de dgpiaceraent selon le present mode de 
realisation de I'invention comprend en outre des moyens 
d 'entralnement en rotation des roues 13. Ces moyens comprennent un 
second arbre rotatif 30a qui est re^u £ rotation libre a 

25 l'int^rieur du premier arbre 18, et coaxial avec lui. L'extrgmite* 
de droite de I'arbre 30a (figure 2) de"borde vers la droite au deli 
de la plaque inte~rieure 14a de la platine 14, et est solidaire 
d'une roue dente*e menante 32*. La roue dentfie 32 engrdne avec trois 
roues dente*es mene*es 34, toutes de mfime diamStre, qui sont respec- 

30 tivement montSes sur les axes de rotation 16 des roues 13 et qui 
sont solidaires en rotation de ceux-ci. L'arbre. 30a est apte a 
etre entratne" en rotation dans un sens ou dans l'autre par son 
extre*mite" de gauche, a la sortie d'un mScanisme A di f fe*rentiel 
36 de*crit ci-apr£s. Des moyens d •entratnement analogues sont 

35 pr£vus pour les trois roues de l'autre ensemble de roulemerit du 
dispositif, non visible sur la figure 2. 
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II esc ainsi possible, a l'aide de ces seconds rooyens 
d 'entratnement , de mettre en rotation les trois roues 13 de chaque 
* ensemble de roulement selon un mouvement homocingt ique , dans un 
sens corame dans 1 'autre. 
5 En r£f£rence a la figure 4, on peut dSja dgcrire 

sch^matiquement le f onct ionnement du dispositif de dgplacement tei 
que partiellement dScrit jusqu'ici. Si le dispositif de dgplace- 
inent est utilise* pour la monte*e d'un escalier, dont deux marches 
successives ont leurs girons 40a et 40b s£par£s par une contre- 
10 marche sens ib lement verticaie 42. La platine 14 est alors 
entralne*e en rotation dans le sens des aiguilles d'une raontre sur 
la figure (fleche 44), et ce de fagon classique. Simul tankmen t , 
les seconds moyens d 'entratnement sont commandos pour faire 
tourner les trois roues 13 ggalement dans le sens des aiguilles 
15 d f une montre (flfcche 46), c'est-a-dire que l'arbre intgrieur 30a 
sera entrain^ dans le sens inverse de ceiui de l'arbre exte*rieur 
18, du fait de l'inversion du sens de rotation au niveau de la 
transmission entre les roues dentges 32, 34 . Un tel couple moteur 
exerce* sur les roues 13 permet avantageusement de plaquer la roue, 
20 indique*e en 13a sur la figure 4 et dite "roue d'appui", autour de 
laquelle est effectue* le pivotement de la platine 14 qui est a 
l'origine de la monte*e sur la marche supe*rieure, contre la contre- 
marche 42, pour ainsi stabiliser cette roue 13a en assurant son 
maintien en place ferme dans le coin de"fini par la marche 
25 infe*rieure 40a et la contre-marche 42. La rotation imprime*e. aux 
roues 13 permet e*galement I la roue supe*rieure, indiquge en 13b, 
d'accrocher avec plus de s^curite" le bord de la marche imme*diate- 
ment supgrieure 40b, pour ainsi favoriser encore le - gravissement . 

Les vitesses de rotation et couples moteurs exerce*s 
30 respectivement sur les platines 14 et sur les roues 13 peuvent 
comme on l»a dit, etre totalement ind£pendants l'un de l'autre ; 
on pourra cependant, dans une version siraplifiSe, prfivoir des 
moyens de transmission uniques pour les platines et les roues. 

Lors de 1 'utilisation du dispositif de de"placement de 
35 l'invention dans un escalier droit, les roues 13 doivent fitre 
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de*s tabilisation late"rale, un tel dispositif de de*placement dans 
des escaliers en colimacon, ou plus ge*ne"r a lenient tournants, les 
roues intgrieures e"tant, a" l f aide de 1 1 e* iectro-f rein associe", 
mises en attente jusqu'a ce que I'ensemble de roulement extgrieur, 
5 apr6s avoir roule* sur une distance appropriSe sur le giron, soit 
prfit 3 gravir (ou 3 descendre) la marche suivante, sa roue 
"porteuse" £tant alors convenablement en bute*e dans le coin (voir 
p lus haut ) • 

Un tel sys.terae de transmission 3 diffSrentiel pourra 
10 avantageusement etre utilise pour le contrOle de la direction de 
de"piacement de I'ensemble sur un plan horizontal (platines 
bloqu^es), un ra lentissement ou un arret commande* de la rotation 
de I'.un des groupes de roues 13 permettant de faire tourner 
Penserable £quipe* du dispositif de dgplacement de I'invention vers 
15 la gauche ou vers la droite, ou encore de le faire pivoter sur 
lui-tnfime . 

Par ailleurs, on pourra pre"voir un troisieme e*lectro- 
frein (non represents) qui sera monte* sur la cage tournante du 
diff£rentiel et agence* pour bloquer la rotation du pignon 
20 satellite 52, afin d'obtenir une rotation parfaitement 
horaocine*tique des deux ensembles de roues, notamment pour un 
de"placement du dispositif strictement en ligne droite et dans le 
but d'e*viter tout pa.tinage des roues 13. 

On pourra pr£voir, corame on le verra plus en detail par 
25 la suite, des moyens glectroniques de commande, de coordination et 
d •asservissetnent des divers mouvements du dispositif de 
l 1 invention lors de ses dgplacements en montge et en descente 
d'escaliers, ainsi que sur terrain plat. 

Le dispositif de dSplacement de I'invention comprend en 
30T outre des moyens de detection et de commande de l 1 inciinaison de 
la charge de"place*e. II est souhaitable, & des fins de s£curite*, 
notamment lorsque le chassis 10 6ur lequel est monte" le dispositif 
est £quipe" d'un fauteuil, et qu'il s^agit done de transporter des 
personnes handicap's, invalides, etc., d'gviter tout basculement 
35 intempestif de I'ensemble, notamment lors des operations de monte*e 
et de descente d'escaliers, au cours desquelles les points d'appui 
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diaponibiee sont plus reduits et moins "fiables" que lors d'un 
deplacement sur terrain plat. 

En rgf£rence d la figure 5, les moyens de detection 
d 'inclinaison 68 comprennent, en un emplacement approprie du 
5 chassis 10 qui depend du type de transport associe* au dispositif 
de deplacement, un disque 70 qui s'etend sensiblement ver- 
ticalement et qui est monte fou sur un axe horizontal 72 passant 
par son centre et fixe* au chassis. Le disque possfide dans sa 
region infe*rieure un contrepoids 74, de telle sorte qu'il est apte 

10 3 tenir lieu de reference de verticalite" . Les moyens de detection 
d ' inc linaison coraprennent en outre un systeme optique qui est 
const itue, dans le present mode de realisation, d f une source lumi- 
neuse 76, telle qu'une diode elect roluminescente , d'une fente 
oblongue 78 formSe sensiblement horizontalement dans la region 

15 superieure du disque 70 diamgtra lement opposge au contrepoids 74, 
et de deux photod£ tecteurs 80, tels que des cellules photo- 
61ectriques a semi-conducteurs , qui sont disposes dans I'aligne- 
ment de la source lumineuse 76. L'ensemble constitue" de la source 
lumineuse 76 et des photodetecteurs 82 est monte* sur un e*trier 

20 (non repre*sente") dont la position autour du disque 70 est 
rgglable. 

11 est ainsi possible de disposer, en sortie du 
detecteur 68 decrit ci-dessus, des signaux electriques qui sont 
repr£sentatif s des variations d 1 inclinaison du chassis par rapport 

25 a* une orientation de reference (qui sera le plus souvent 
1 •orientation d 'gquilibre, dans laquelle le centre de gravite" de 
I'ensemble transport^ est aligne verticalement avec I'essieu du 
dispositif de dgplacement ) . Par exemple, le systfime optique pourra 
etre concu de telle sorte que, lorsque 1 1 inclinaison est correcte, 

30 les deux photodetecteurs soient gclairgs avec la mSine intensity 
et, lorsque 1 f inclinaison varie dans un sens ou dans l'autre, l'un 
des deux photodetecteurs recoive une intensity lumineuse moindre, 
au_ prof it ''de l'autre* Afin d'e'viter l'action de lumifcres parasi- 
tes, on montera de preference le systeme optique dans une botte 

35 obscure approprie*e (non representee). 
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Les moyens de contrGle asservi de l'inclinaison compren- 
nent en oucre, de raani£re non illustre*e, des moyens de commande 
des ensembles moteurs' et de transmission des platines 14, qui 
re<;oivent les signaux fournis par le detecteur 68. En effet, si la 
5 vitesse angulaire des roues est supe*rieure 3 la vitesse angulaire 
des platines, le chassis a tendance 3 chuter vers I'avant ou vers 
1'arriSre (selon le sens de rotation), et rgciproquement , et il 
ainsi possible, par un tel asservisseraent , de compenser les 
variations d 1 inclinaison du chassis par des actions irame'diates au 
10 niveau de la conmande de la rotation des roues et des platines. 
L'ensemble pourra done fitre maintenu, par ces actions immgdiates 
et de faible amplitude qui seront superpose*es aux mouvements pour 
la monte*e et la descente des escaliers, 3 une inclinaison sen- 
siblement Constance. 
15 Les moyens 68 de detection des variations de I'incli- 

naison du dispositif autour de son point d'£quilibre pourront fitre 
constitu£s de tout autre dispositif, tel qu'un systeme optique 
comportant non plus deux, tnais une rampe de photodgtecteurs , ou 
encore un syst£me 3 jauge de contrainte. 
20 Les figures 6A et 6E, dans cet ordre, sont destinies 3 

illustrer des e*tapes successives du f onctionnement du dispositif 
lors de la mont£e d'un escalier en relation avec les f laches en 
trait plein illustrant des sens de rotation. Ces figures, dans 
I'ordre de la figure 6E 3 la figure 6A, sont e*galement destinies a 
25 illustrer le fonctionneraent du dispositif lors de la descente d'un 
escalier en relation avec les flfiches en pointings qui indiquent 
des sens de rotation et/ou de sollicitation. 

A la oont£e, une premiere . e*tape est illustr£e en figure 
6A. Le dispositif repose par ses deux roues 13a et 13c (et les 
30 roues syme'triques non representees) sur le giron 40a d'une marche. 
Les roues tournent dans le sens des aiguilles d'une montre jusqu'3 
ce que la roue "avant" 13a vienne buter contre la contre-marche 42 
(figure 6B) et alors les roues se bloquent, leur moteur d'entrai- 
nement continuant 3 appliquer un couple. 
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A ce moment le moteur d 'entrat neraent dee platines est 
mis en route, tandis que le moteur de roues est maintenu en action 
mais avec une force eiec t romotrice r£duite pour que la roue 13a 
reste en butee (notamraent dans le cas oO l'escaiier presente une 
pente tendant 3 provoquer le recul du dispositif) sans entratner 
un echauffement excessif du moteur de roues. Les roues passent 
alors de la position de la figure 6B a celle de la figure 6C dans 
laquelle la roue 13b vient reposer sur le giron AOb de la marche 
suivante* 

La figure 6D repre*sente une etape ulterieure au cours de 
laquelle le dispositif s'eieve sur le giron AOb en prenant appui 
sur la roue 13b, les deux moteurs etant entratnes. Une fois que le 
dispositif repose par ses deux roues 13b et 13a sur le giron AOb, 
on est revenu, comme le montre la figure 6E a\ l»etat represents en 
figure 6A. Le moteur de platines est arrete et le moteur de roues 
remis en marche norma le. 

A la descente, en partant de la position representee en 
figure 6E ou les roues tournent dans le sens indiqug par les 
f laches en pointilies, a* faible vitesse, on passe a la position 
indiquee en figure 6D pour laquelle la roue 13a arrive dans le 
vide. 

Le fauteuil commence a* s'incliner et cette inclinaison 
est detectee par un detecteur d 1 inc linaison tel que celui 
represente en figure 5. A ce moment, le moteur de platines est mis 
en route tandis que le couple moteur de roues est tnodifie ou 
inverse pour que les roues soient en freinage. Ainsi la roue 13a 
descend en restant en appui contre la contre-marche. Cec inversion 
du sens de solicitation en rotation des roues est maintenue tan- 
dis que l'on passe de la position de la figure 6C et 6B. 

C'est seulement quand on a atteint la position iliustree 
en figure 6B que le moteur de platines est arrete et que le moteur 
de roues est mis en route dans une direction propre a de*placer le 
dispositif vers la position iliustree en figure 5A et le cycle se 
repSte a la marche suivante. 
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Pour metcre en oeuvre les processus de"crits en relation 
avec les figures 6A A 6E ec 6E 3 6A, on utilisera comme d£tecteurs 
d ' informations , d'une pare un dgtecteur de force cont re-e* lect ro- 
motrice associg au moteur d 1 ent rat nement des roues, d'aucre part 
5 un de*tecteur d • i nc 1 inaison, tel par exeraple celui de*crit en rela- 
tion avec la figure 5. 

Des moyens sont pre*vus pour assurer le f onctionnement 
sOr et liable dans L-'une ou l f autre de trois configurations 
poss ibles • 

10 Dans une premiere configuration, de dgplacement normal 

oO deux roues de chaque platine sonc poshes, le de"tecteur 
d 1 inc linaison agit sur le moteur de de"placement de platine pour 
maintenir une inclinaison sensibiement constante. 

Dans une deuxieme configuration, de mont£e d'escaliers 

15 ou de trottoir, la vitesse de rotation des roues est limitge et le 
de*tecteur de force contre-Slectromotrice (f.c.e.m.) du moteur de 
roues est mis en oeuvre des qu'une variation de la f,c.e.m. est 
d€tecte*e, indiquant la butge de la roue avant contre une contre- 
marche. A ce moment, la mise en rotation de la platine est 

20 d6clenche*e pour une rotation de 120 p tandis qu'un couple continue 
2 fitre applique* aux roues dans le sens de 1 1 avancement - 

Dans une troisieme configuration, de descente d'esca- 
lier, le de*tecteur d 'inclinaison de"tecte le moment ofl le fauteuil 
commence 3 pencher, indiquant qu'une roue avant a de*passe" le plan 

25 d'une marche. A partir de ce moment, il de~clenche le moteur de 
platines pour une rotation de 120° et commande le moteur de roues 
pour que celles-ci soient en freinage, de sorte que la roue en 
cours de descente reste bien contre la contre-marche . Pendant 
cette phase de rotation de la platine, sa vitesse de rotation est 

30 asservie par le de*tecteur d 1 inc linaison pour que le fauteuil reste 
a inclinaison sensibiement constante. 

Les divers moyens de*crits ci-dessus et qui constituent 
le dispositif de displacement motorise* selon l 1 invention pourront 
etre soumis & la commande centralist d'une unite* nuro€rique, tel 

35 qu'fi microprocesseur . En particulier, on pourra pre*voir dans une 
me*raoire associ£e a ce dernier des informations concernant les tra- 
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jets les plus souvent effectugs, ce qui s'ave*rera part icu 1 i$ rement 
.untile dans le cas d'une application aux fauteuils pour handicap's. 
• Dans le cas ou le dispositif est monte" sur un chassis sur lequel 
sont pr£vues des poign£es de manoeuvre ou de prehension, il sera 
5 avantageux de prSvoir les divers organes de commande du 
de*placement dans la region de ces poigne"es. 

En outre, dans le but d'obtenir une grande precision 
tant dans le de*placement du dispositif que dans ce raaintien de son 
gquilibre, les raoteurs d 'ent ratnement utilises pourront fitre du 
10 type pas-a-pas. 

Enfin on pourra pr£voir en association avec le disposi- 
tif selon l ! invention tout moyen annexe destine* a en ara61iorer la 
se*curite*. En particulier, dans le cas d'une utilisation avec des 
escaliers en colima^on relat ivement resserr£s, il peut arriver que 
15 la profondeur des marches du cote* inte*rieur de I'escalier soit 
insuffisante pour procurer 2 la roue "porteuse" intSrieure un 
appui satisfaisant pour la mont£e des marches, cette roue pouvant 
glisser facilement en perdant sa prise. Dans ce cas, il sera utile 
de pr£voir, dans le region de l'int'rieur de l'escalier et tout le 
20 long de celui-ci, des moyens de oaintien auxiliaires a* cables, 
crSmailleres , etc., aptes a coop£rer avec des moyens comple*men- 
taires pre*vus sur le chassis 10. 

Enfin, la pr£sente invention n'est pas limitSe au mode 
de realisation demerit, mais en inclut toute variante ou modifica- 
25 tion que pourra y apporter l'homme de I'art. 

En particulier, la source d 'a limentation en energie 
electrique pourra consister soit en un ou plusieurs accumulateurs 
months sur le bati, soit encore, par exemple dans le cas d'un 
usage domestique, en une source externe telle que la tension du 
30 secteur, relief au dispositif par un cable conducteur qui pourra 
fitre associe* d un enrouleur de cable ou analogue. II est e*galement 
possible d'e*quiper un escalier de- deux rails alimentateurs 
longeant le trajet qui doit etre parcouru par le dispositif, des 
contacts a balais correspondants e"tant pre"vus sur le dispositif 
35 pour collecter tout au long du de*placement la tension pre*sente 
entre les deux rails. 
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Enfin, on pourra concevoir le dispositif de transport de 
tnaniSre a ce qu'il soit de*montable, pour pouvoir passer par 
exemple d'un chassis de raanutention a un chassis de fauteuil pour 
handicap^. 

Bien entendu, on pourra aussi pr£voir des raoyens de 
de*connexion d'un ou plusieurs des divers asservissements pour per- 
mectre une commande manuelle directe des moteurs. 
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REVENDICATIONS 

1. Dispositif de de*placeraent motorist, du cype corapre- 
nant un chassis (10) £quipe* pour recevoir une personne ou un objet 
a transporter, et un essieu monte* pivotant sur le chassis dans la 
region infe*rieure de celui-ci, I'essieu coraportant, fixe" a chacune 
de ses extre*mi te*s , un moyen d'armature (14) qui supporte en pivo- 
teraent au moins trois roues (13), des premiers moyens moteurs 
re*versibles agencgs pour entratner I'essieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs re*versibles pour select ivement entratner 
les roues en rotation inde* p end amine nt de la rotation dudit essieu, 
caracte"ris£ en ce que les premiers moyens moteurs entratnent les 
moyens d'armature (14) par 1 ' intermgdiaire d'arbres extSrieurs 
creux (18) solidaires desdits moyens d'armature, et en ce que les 
seconds moyens moteurs entratnent lesdites roues (13) par 
1'intermSdiaire d'arbres inte*rieurs (30a, 30b) qui sont coaxiaux 
et recus pivotants dans les arbres exte*rieurs (18). 

2. Dispositif selon la revendica tion 1, carac te*rise* en 
ce qu'il coraprend en outre des moyens de transmission a engrenages 
(32, 34) entre les arbres intgrieurs (30a, 30b) et les roues (13). 

3. Dispositif selon I'une des revendications 1 ou 2, 
caracte*ris£ en ce qu'il coraprend en outre un moyen de transmission 
a plan£taires (50a, 50b) et satellite (52) entre les seconds 
moyens moteurs et les roues (13). 

4. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 
13 3, caracterise* en cequHl coraprend en outre des moyens pour 
commander inde>endamment les premiers et seconds moyens moteurs en 
fonction d ' informations fournies par des moyens de detection (70, 
76, 78, 80) d 'inclinaison du chassis* — « 

5. Dispositif selon la revendication 4, caracte"rise" en 
ce que les moyens de detection coraprennent, en combinaison, un 
moyen d'obturation (70, 78) monte" fou sur un axe horizontal (72) 
solidaire du chassis, des moyens d'gmission de lumiSre (76) et des 
moyens de detection de lumiSre (80)* 
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6. Dispositif de deplacement raotorise, du type compre- 
nant un chassis (10) equipe pour recevoir one personne ou un objet 
a transporter, et un essieu monte pivotant sur le chassis dans la 
region inferieure de celui-ci, l'essieu comportant, fixe & chacune 
de ses extremites, un moyen d'armature (14) qui supporte en pivo- 
tement au moins trois roues (13), des premiers moyens moteurs 
reversibles agences pour entratner 1 'essieu en rotation, et des 
seconds moyens moteurs reversibles pour selectivement entratner 
les roues en rotation independamment de la rotation dudit essieu, 
caracterise en ce qu'il comprend en outre un moyen de detection 
d 'inclinaison et un moyen de detection de force contre- 
Slectromotrice des seconds moyens moteurs, et des moyens de com- 
mande pour actionner les premiers et seconds moyens moteurs en 
reponse aux signaux de ces detecteurs et a un ordre externe de 
configuration (deplacement normal, montee, descente). 

7. Dispositif selon la revendication 6, caracterise en 
ce que, en configuration de deplacement normal, le detecteur 
d 'inclinaison agit sur les premiers moyens moteurs pour maintenir 
une inclinaison sensiblemenc constante. 

8. Dispositif selon la revendication 6, caracteris<5 en 
ce que, en configuration de montee, le detecteur de force contre- 
electromotrice esc mis en oeuvre pour indiquer la butee d'une roue 
contre un contre-marche et pour entratner en consequence la mise 
en rotation de la piatine pour une rotation predetermined tandis 
qu'un couple continue a fitre applique aux roues dans le sens de 
1 'avancement . 

9. Dispositif selon la revendication 6, caracterisfi en 
ce que, en configuration de descente, le detecteur d'inclinaison 
dgtecte le moment oQ le fauteuil commence a pencher a l'.extremite 
d'une marche pour declencher le premier moyen moteur pour une 
rotation predfiterminee et pour commander les seconds moyens 
moteurs pour que les roues soient en freinage. 

10. Dispositif selon l'une quelconque des revendications 
6 a 9, caracterise en ce que, au cours de tous les mouvements 
intermediates, le detecteur d'inclinaison agit sur les premiers 
moyens moteurs pour maintenir une inclinaison constante en 
accelerant, ralentissant ou inversant le sens de rotation desdits 
premiers moyens moteurs. 
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